
REPUBLIQUE FRANQAISE 




PCT/FR20 04/00 17 1 9 



INSTITUT 
NATIONAL DB 
LA PROPRIETB 
IN0U8TRI6LLB 



REQU 0 8 OCT. 20W 



OMPI pr,T 



BREVET D' INVENTION 



CERTIFICAT D'UTILITE - CERTIFICAT D'ADDITION 



COPIE OFFICIELLE 

Le Directeur general de Hhstitut national d la propriete 
industrielle certlfie que le document ci-annexe est la copie 
certifiee conforme d'une demande de titre de propriete 
industrielle deposee a I'lnstitut. \ ; 



Fait ^ Paris, le . 



0 5 IDIL 2004 



OCUMENT DE PRIORITY; 

?KESE]SIT6 ou transmis 
conform6ment a la 

REGLE17.La)OUb) 



Pour le Directeur gSnSral de I'lnstitut 
national de la preprints industrielle 
Le Chef du D^partement des brevets 




Martine PLANCHE 



SIEGE 



N S T I T U T 2^ rue de Salnt-Petersbours 
75800 PARIS cedex 08 
mphone : 33 (0)1 53 04 53 04 
TiKcople : 33 (0)1 53 04 45 23 
wvmyJnpLfr 



NATIONAL DE 
LA PROPRIETE 
INDUSTRIELLE 




tHOU>Tll»LLI 

26 bts, rue de Saint P£tersbourg 
75800 Paris Cedex 08 

Telephone : 33 (1) 53 04 53 04Tgl£copie : 33 (1) 42 94 86 54 



REMISES Pfig I L 2003" 



UEU 



D'ENREGISTREMENT 
NATiONAt AnRiBUf PAR UINPI 

DATE DE D£p6T ATTRIBUeE 
PAR LINPI 



Ei 

CERTIFICAT D'UTILITll 

Code de ta propri^td Intellectuelte - Uvre VI 

REQUtTE EN DELIVRANCE 
page 1/2 

Get fmprlm6 est h rempllr lisiblement ^ I'encre noire 



11354-02 



08 540 @W/ 010801 



75 IN PI PARIS 



030S224 

-4 m.2003 



Vo5 references pour ce dossier 
(facultatij) B03/1529FR-GBR 



g NOWI ET ADRESSE DU DEWIANDEUR OU DU MANDATAIRE 
A QUI LA CORRESPONDANCE DOIT ETRE ADRESSEE 

■ 

Bureau D.A. CASALONGA - JOSSE 

8, avenue Percler 
75008 PARIS 



Confirmation d'un dSpdt par t^ldcople 


□ N*" attribud par I'INPI a la t§lecopie 


Bl NATURE DE LA DEMANDE 


Cochez Tune des 4 cases suivantes 


Demande de brevet 


m 


Demande de certificat d^utiiite 


□ 


Demande divislonnaire 

Demande de brevet initiale 

OU demande de certificat d^utilM initiale 


□ 

NO n^itA 1 1 1 1 

n«tft 1 1 I 1 


Transformation d'une demande de 
brevet europeen Demande de biwet iniliak 


□ 

N- Date I 1 1 • . 1 


Q TITRE DE L'INVENTION (200 caractdtes on espaqes maximum) 

Proc6d6 et dispositif d'estinnatlon de la nnasse totale d'un v6hicule automobile 


□ DECLARATION DE PRIORITE 
OU REQUETE DU BENIEFICE DE 
LA DATE DE DEPOT D'UNE 
DEMANDE ANTERIEURE FRANQA15E 


Pays OU organisation 

Date III 1 N«> 
Pays ou organisation 

Date 1 1 1 > . 1 N** 
Pays OU organisation 

Date 1 1 : 1 . 1 1 1 N« 

[□ S'il y a d'autres priorit^s, cochez la case et utfiisez rimprlm^ cfSuiteu 


B DEMANDEUR (Cochez Tune des 2 cases) 


n Personne morale □ Personne physique 


Nom 

OU denomination sociale 


RENAULT s.as 


Prenoms 




Forme juridique 


Soci^t^ par actions simplifies 


N*» SIREN 


1 LJ_. 11 \ X 1 


Code APE-NAF 


1 1 1 


Domicile 

OU 

si^ge 


Rue 


13/15 Quai leGallo 


Code postal et ville 


19 2 1 0:01 BOULOGNE-BILLANCOURT 


Pays 


FRANCE 


. Nationality 


FranQalse 


N** de telephone (facultalij) 


N** de tei^copie (facultatij) 


Adresse ^lectronique (factdtatij) 






1 1 S'H V a plus d'un demandeur^ cochez la case et utilisez Timprlm^ uSuitei) 



Remplir imo ^rativement la pagp 



1 



■ iNstnui 

NAllOMAk lit 



iNOHITIimLt 



CERTIFICAT D'UTILITE 

REQUiTE EN DllLIVRANCE 
page 2/2 



BR2 



7& INPI PARIS 



UEU 

O'ENREGISTREMENT 
NATIONAL ATTRIBU^PAR L'INPI 



0308224 



OB 540 €)W/ 010801 



Vos references pour ce dossier : 

(facultatij) 



B03/1529FR-GBR 



3 mmmmEcs'Uyaiieu) 



Nom 



Pr6nom 



Cabinet ou Societe 



Bureau D.A. CASALONGA - JOSSE 



N **de pouvoir permanent et/ou 
de lien contractuel 



Adresse 



Rue 



8, avenue Percier 



Code postal et ville 



17 5 0 0 8 I PARIS 



Pays 



de telephone (facultaUj) 



N° de tel^copie (facidtaHj) 



Adresse 6lectronique (facultatif) 



1NVENTEUR (S) 



Les inventeurs sont necessairement des personnes physicfues 



Les demandeurs et les inventeurs 
sont les mimes personnes 



□ Oul 
Hnoh: 



Pans ce cas rempiir le formulaire de Designation d'inventeur(s) 



RAPPORT DE RECHERCHE 



Uniquement pour une demande de brevet (y comprls division et transformation) 



Etablissement immediat 
ou etablissement differe 



□ 



Patement ^chelonn^ de la redevance 
(en deux versements) 



Uniquement pour les personnes physiques effectuant eile&memes leur propre depot 

□ Oul 

□ Non 



REDUCTION DU TAUX 
DES REDEVANCES 



Uniquement pour les personnes pliyslques 

□ Requise pour ta premfSre fois pour cette invention Qoindretm avis de non-imposition) 
Obtenue anterieurement a ce d6p6t pour cette invention (joindre une copie de la 
decision d'admission a ('assistance gratuiie ou indiquer sa i*4f6rence) : AG I 



Si vous avez utilise I'imprime {cSuite», 
indiquez le nombre de pages Jointes 



SIGNATURE DU DCMA W PCUR 

etr DU MANDATAIRE 

(Nom et quality du signataire) 



Axel CASALONG7CBrTr9?]l044 i 
Consell en PropriStS Industrielle 



VISA DE LA PREFECTURE 
OU DE L'INPI 

L. MARIELLO 



La loi n''78-17 du 6 janvier 1978 relative h I'informatiquei aux fichiers et aux liberies s'applique aux rSponses faites h ce formulaire. 
Eile garantit un droit d'accis et de rectification pour les donn^es vous concernant aupr^s de IMNPL 



Proc6d€ et dispositif d' estimation de la masse to tale 
d'un vehicule automobile 

La pr6sente invention concerne un proc6d6 et un dispositif 
d' estimation de la masse totale d'un v6hicule automobile. 

La connaissance de la masse totale d*un v6hicule 
automobile est n6cessaire au bon fonctionnement de nombreux 
dispositifs embarqu6s dans le v6hicule, comme des dispositifs de 
gestion de freinage ou de gestion de boite de vitesse automatique. 
En effet, dans de tels dispositifs, Tutilisation d'une masse 
nominate ne permet pas une gestion optimale du v6h.icule. 

II est done souhaitable d'obtenir rapidement une estimation 
fiable de la masse du v6hicule, m6me lorsque le v6hicule est 
engag6 sur une pente. 

II existe des dispositifs d'6valuation de masse d'un 
v6hicule automobile. 

Le document US 6 249 735 utilise des mesures du couple- 
du moteur et T acceleration du v6hicule. Le calcul de- 
racc616ration est effectu^ par approximation discrete de la 
d6riv6e de la vitesse et par filtrage, ce qui entrame des probldmes. 
de bruits et influe sur la precision et la robustesse de Testimation. 

Le document US 6 167 357 calcule l'acc616ration du 
v6hicule par integration de sa vitesse, mais ne tient pas compte de 
la declivite de la surface sur laquelle est engage le vehicule. 

Les methodes qui n'utilisent pas 1' acceleration du vehicule 
sont certes moins bruitees, mais ne prennent pas en compte la 
declivite de la surface sur laquelle est engage le v6hicule. 

L'invention a pour objet d'estimer la masse totale d'un 
vehicule automobile en utilisant 1' acceleration du vehicule, afin 
de tenir compte de la declivite de la surface sur laquelle est 
engage le vehicule, mais en reduisant les probl^mes de bruits sur 
les param^tres mesures par capteur ou calcuies. 

Le procede selon un aspect de I'invention, permet 
d'estimer la masse totale d'un vehicule automobile. On estime la 
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masse du v6hiciile par un algorithme de moindres carres r6cursif, 
qui comprend un calcul de l'acc616ration longitudinale du 
v6hicule, ^ partir de r6quation fondamentale de la dynamique, par 
analyse d'erreurs, au moyen d'une variation d'acc616ration due h. 

5 des erreurs. Ces erreurs comprennent une erreur sur la masse du 
v6hicule, une erreur sur la d6clivit6 de la surface sur laquelle est 
engag6 le v6hicule, et des erreurs de module. 

Le proc6d6 permet d'estimer la masse totale du v6hicule, 
en tenant compte de la d6clivit6 de la surface sur laquelle il est 

10 engag6, et sans d6river la vitesse, ce qui permet d'am61iorer la 
pr6cision de 1' estimation. 

Dans un mode de mise en ceuvre pr6fere, on traite des 
donn6es comprenant une instruction de r6initialisation, la vitesse 
du v6hicule, la vitesse de rotation du moteur, le couple transmis 

15 par le moteur, une detection d'actionnement de I'embrayage, une 
detection de I'actionnement du freinage, et une d6tection de 
virage du v6hicule, pour calculer T acceleration longitudinale du 
v6hicule, une r6sultante des forces motrices a6rodynamique et de 
roulement, et une masse 6quivalente due aux forces d'inertie de 

20 transmission. 

Dans un mode de mise en ceuvre avantageux, on autorise 
ledit traitement desdites donnees lorsqu'elles restent 
respectivement dans des intervalles de valeurs pr6d6termin6s 
assurant une validity du module. On estime la masse totale du 

25 vehicule par un algorithme de moindres carr6s r6cursif, et on 
supervise 1' estimation de la masse totale du v61iicule, en 
fournissant une masse pr6determin6e tant que ledit algorithme n'a 
pas converge, en figeant la masse estim6e lorsqu'un crit^re de 
convergence predetermine est atteint. 

30 Dans un mode de mise en ceuvre pr6fere, on traite en 

outre un bouclage de la masse estim6e, et on calcule ladite 
variation d' acceleration due k des erreurs comprenant une erreur 
sur la variation de la masse du vehicule par rapport k une masse 
de reference, une erreur sur la declivite de la surface sur laquelle 
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est engag6 le v6hicule, et des erreurs de modele lors du traitement 
des donn6es. On estime en outre une acc616ration que fournirait 
un capteur de pente s'il y en avait un, utilis6e dans ledit 
algorithme de moindres carr6s r6cursif, ladite estimation 
d'acc616ration de capteur de pente utilisant ladite variation 
d'acc616ration dues h. des erreurs. 

En outre, on estime la d6clivit6 k partir de ladite variation 
d'acc616ration due des erreurs, et ledit algorithme de moindres 
carr6s r6cursif d6pend de ladite d6clivit6 et comprend deux 
modes, un mode plat, lorsque la d6clivit6 est situ6e dans un 
intervalle pr6d6termin6 de valeurs correspondant k une surface 
plane, et un mode pente dans les autre cas. 

Dans un mode de mise en oeuvre avantageux, lors du 
traitement des donnees, on estime une acc616ration que fournirait 
un capteur de pente s'il y en avait un, au mo yen de la declivit6 de^. 
la surface sur laquelle est engage le v6hicule, ladite declivite; 
6tant fournie par des moyens d' estimation de d6clivit6 et ladite.?. 
accel6ration de capteur de pente 6tant utilis6e dans ledit- 
algorithme de moindres carres r6cursif , .v. 

Dans un mode de mise en ceuvre pref6r6, on traite une 
acc616ration fournie par un capteur de pente 6tant utilis6e dans 
ledit algorithme de moindres carr6s r6cursif . 

. Dans un mode de mise en ceuvre avantageux, on calcule la 
d6clivit6 de la surface sur laquelle est engag6 le v6hicule, h partir 
de ladite acceleration fournie par ledit capteur de pente et dudit 
calcul d' acceleration longitudinale du vehicule. Ledit algorithme 
de moindres carres recursif depend de ladite declivite et comprend 
deux modes, un mode plat, lorsque la declivite est situee dans un 
intervalle predetermine de valeurs correspondant h. une surface 
plane, et un mode pente dans les autre cas. 

Selon un aspect de I'invention, il est egalement propose un 
dispositif d'estimation de la masse totale d'un vehicule 
automobile, comprenant des capteurs de vitesse de roues, un 
capteur de couple du moteur, un capteur de regime de rotation du 



moteur, un capteur de position de la p6dale d'embrayage, un 
capteur de position de la p6dale de freinage, des moyens de 
detection de virage du v6hicule, et une unit6 de commande 
61ectronique k laquelle sont raccord6s lesdits capteurs. L'iinit6 de 
commande 61ectronique comprend un moyen de reinitialisation, 
des moyens d' estimation de la masse totale du v6hicule par un 
algorithme de moindres carr6s r6cursif, comprenant un calcul de 
raccel6ration longitudinale du v6hicule, k partir de r6quation 
fondamentale de la dynamique, par analyse d'erreurs. L' analyse 
d'erreur s'effectue au moyen d*une variation d' acceleration due k 
des erreurs comprenant une erreur sur une variation de la masse 
du v6hicule par rapport h une masse de reference, une erreur sur 
la declivite de la surface sur laquelle est engage le v6hicule, et 
des erreurs de modele. L*unit6 61ectronique de commande 
comprend en outre des moyens de traitement des donnees 
transmises par lesdits capteurs, des moyens d'autorisation dudit 
traitement desdites donn6es lorsqu*elles restent respectivement 
dans des intervalles de valeurs pr6determines assurant une validite 
du module, et des moyens de supervision pour fournir une masse 
par d6faut tant que ledit algorithme n'a pas converge, en figeant 
la masse estim6e lorsqu'un critSre de convergence pr6d6termin6 
est atteint. 

Dans un mode de mise en application pr6f6re, le dispositif 
comprend en outre un capteur de pente apte k transmettre aux 
moyens de traitement une acceleration longitudinale du v6hicule. 

D'autres buts, caract6ristiques et avantages de T invention 
apparaJtront a la lecture de la description suivante, donn6e 
uniquement k titre d'exemple nullement limitatif, et faite en 
reference aux dessins annexes sur lesquels : 

- la figure 1 illustre T estimation de la masse totale selon un 
aspect de Tinvention ; 

- la figure 2 illustre T estimation de la masse totale selon un 
aspect de Tinvention, avec une estimation de d6clivit6 ; 
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- la figure 3 illustre restimation de la masse totale selon un 
aspect de Tinvention, avec une acceleration fournie par un 
capteur de pente ; 

- la figure 4 illustre T estimation de la masse totale selon un 
aspect de Tinvention, avec une acc616ration fournie par un 
capteur de pente et une estimation de d6clivit6 ; 

Sur la figure 1, on a repr6sent6 sch6matiquement un 
premier dispositif d' estimation 1 de la masse totale d'un v6hicule 
autpmobile, comprenant un bloc de traitement de donn6es 2, un 
bloc d'autorisation de fonctionnement 3 du dispositif 1, un bloc 
d' estimation de la masse 4 par un algorithme de moindres carr6s 
r6cursif, et un bloc de supervision 5. 

Le bloc de traitement 2 regoit en entree des donnees 
comprenant une information de reinitialisation par la connexion 6, , 
la Vitesse de rotation du moteur par une connexion 7, le couple ;., 
fourni par le moteur par une connexion 8, une information de 
Tetat d'actionnement de Tembrayage par une connexion 9, une-i 
information de freinage par une connexion 10 demande par le?, 
conducteur, une information de virage du v6hicule par une^'j 
connexion 11, et la vitesse du v6hicule par une connexion 12. ^ 

Les blocs 2 et 3 communiquent par une connexion 13, et le 
bloc 3 d'autorisation communique avec les blocs 4 et 5 par une 
connexion 14. 

Le bloc 2 calcule une resultante F des forces motrice, 
aerodynamique, et de roulement, une masse 6quivalente Mj due 
aux forces d'inertie de transmission, et une acc616ration Yestim6e 
v6hicule, et les transmet au bloc 4 d' estimation respectivement 
par des connexions 15, 16 et 17. Le bloc 2 calcule en outre une 
variation d' acceleration 6estim6e(^M,e,a) due k des param^tres 
comprenant une variation de masse AM du vehicule par rapport k 
une masse de reference, des erreurs de modMe 8, et la declivite a 
de la surface sur laquelle est engagde le v6hicule, et la transmet 
au bloc 4 par une connexion 18, 
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Le bloc 4 estime par un algorithme de moindres carr6s 
r6cursif une masse M|yjcR v6]iicule et la transmet au bloc de 
supervision 5 par une connexion 19, Le bloc de supervision traite 
alors cette entr6e et fournit en sortie la masse totale M estim6e 
5 par une connexion 20, qui est boucl6e en entr6e du bloc de 
traitement 2, pour le calcul de ladite variation d'acc616ration 
5estim6e(AM,e,a). 

L* information de reinitialisation pent par exemple 
provenir d'une ouverture de porte, qui souvent est synonyme de 
10 changement du nombre de passager, ou de chargement d'objets, ou 
encore de dechargement d'objets. Dans ces cas, la masse change, 
et il faut r6initialiser T estimation de la masse du vehicule. 

Le bloc 2 calcule la r6sultante F par les relations 
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-"^moteur -"^a&o -*^roulement 



suivantes 
F 

Fa6ro I'xouleineiit = ©I + ©a-V 

da 

dt 



- \ T moteur 

^boitel ^moteur ^ trans 



moteur 



R-roue 



V 



^boite -p 

"*^rouc •^moteur '^Kjnt 

dans lesquelles : 

F est la r6sultante des forces motrice Fmoteur» 
a6rodynamique F^^^^, et de roulement F^^^jement , en N ; 

Gj et 02 sont des param&tres pred6termines d6pendant du 
20 vehicule, permettant d'estimer F^^ro + ^roulement » respectivement 
en N et en kg/m; 

^botte ^st le rapport, pour une vitesse engagee, d'une vitesse 
de rotation d'un arbre de sortie et d'une vitesse de rotation d'un 
arbre d' entree d'un embrayage du v6hicule ; 
25 Cmoteur ^st le couple du moteur en Nm ; 

Rroue ^st le rayon des roues du v6hicule, en m*; 

COmoteur r^P^^sente la vitesse de rotation du moteur, en 

rad/s ; 
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Jtrans reprfisente I'inertie de T ensemble moteur et 
transmission, en kg mVs ; et 

Tpont ®st la (i6multiplication de pont, adimensionnelle. 

Le bloc 2 calcule en outre une masse 6quivalente Mj due 
5 aux forces d'inertie de transmission entre le moteur et les roues, 
au moyen d'une fonction pr6d6teTmin6e du rapport rbotte- 

De plus, le bloc 2 calcule T acceleration Yestim^e la 
variation d' acceleration 6^stim6e(AM,8,a) k laquelle on impose une 
dynamique nuUe (derivee par rapport au temps nuUe) au moyen du 
10 systfeme iteratif suivant : 

Ycstsm^c = 71- + 8esto«e(AM,8,a) = — — + 6(AM,8) + ga 
Mq Mo 

Y capteur ~ Yestim4e ' 

dans lequel Mq est une masse predeterminee de reference, 
par exemple la masse du vehicule k vide. 
On obtient la relation suivante : 

Yestim6c-5^tta&('^.e,a) = Ycapteor-5(AM,8) qui permet de 
construire un signal fourni par un capteur de pente s'il y en avait 
un, au terme prfes 8(AM,e) qui represente une variatiola 
d' acceleration due la variation de masse du vehicule, et aux 
erreurs du moddle. De m8me, on considfere que S^stim^eC^M.e.a) est 
une approximation de T acceleration ga due ^ la declivite, au 
terme prfes 8(AM,e). Ce terme 5(AM,e) sera d'autant plus 
negligeable que les estimations de masse, de freinage moteur, et 
de forces resistantes seront correctes, k ces fins, on r6injecte 
Testimation de masse en entree du bloc 2. 
25 Le bloc 4 estime une masse M^cr du vehicule par 

I'algorithme de moindres carres recursif. II peut fonctionner en 
deux modes, pente et plat, si I'on estime la declivite, ou bien 
uniquement en un mode pente, si on n' estime pas la declivite. 

On resout par ledit algorithme, 1' equation y=Mj4CR-r. avec 
30 r=Ycapteur lorsqu'ou utilise un unique inode pente. 

On peut egalement utiliser deux modes d'estimations, 
comprenant un mode plat, et un mode pente, choisi selon la valeur 
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estim6e de la d6clivit6. Si la d€clivit6 estim6e est comprise dans 
un intervalle pr6d6termin6 d6finissant le mode plat, alors on 
utilisera le mode plat d6fini par r = — = Yestim6e V est la vitesse 

du v6hicule, sinon on utilisera le mode pente defini par r=Ycapteur • 

Sur la figure 2, on a repr6sent6 sch6matiquement un second 
dispositif d' estimation 1 de la masse totale d'un vehicule automobile. La 
masse finale foumie par le bloc 4 n*est pas redirigee en entr6e du bloc 2. Le 
bloc 2 ne transmet pas la variation d'acc61eration ^^stim6^(^^y^>^) 
bloc 4, mais transmet une valeur de la declivite a de la surface 
sur laquelle est engag6 le vehicule par une connexion 2L Cette 
declivit6 est par exemple estim6e par le bloc 2 au moyen d'un 
dispositif d' estimation de d6clivit6. 

Le bloc 2 estime racc616ration Yestimtfe v6hicule au 
moyen des relations suivantes : 

Yestim^e = = + &^^^^{AM, 8,a) + Ki(v^p^,^ - Vesti^,) 

5estiin€e(AM,8,a) = 0 + K2(Veapteur ^ ^tMt) 

dans lesquelles : 

Vcapteur ®st la vitesse du v6hicule fournie par un capteur, en m/s ; 
^estim^e ^st la vitesse du v6hicule estim6e, en m/s ; 
Mq est une masse de r6f6rence du vehicule ; et 

Ki et K2 sont des paramfetres de calculs pr6d6termin6s de telle 
manifere k ce qu'il y ait convergence, respectivement en s"^ et en 

Poss6dant une estimation fiable de la declivite a et de 
racc616ration Yesum^e > on pent construire un signal Ycapieur fourni 
par un capteur de pente s*il y en avait un au moyen de la relation 
suivante : 

_dV_ 

Ycapteur Y estim^e 8^ 

car g.sin(a)~ga 

Le bloc 4 estime une masse Mj^^r v6hicule par 

Talgorithme de moindres carr6s r6cursif, comme d6crit 
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pr6c6demiiient, II peut fonctionner en deux modes, pente et plat, si 
Ton estime la d6clivit6, ou bien uniquement en un mode pente, si 
on n' estime pas la d6clivit6. 

Sur la figure 3, on a repr6sent6 sch6matiquement un troisifeme 
5 dispositif d' estimation 1 de la masse totale d'un v6hicule automobile 
comprenant un capteur de pente fournissant au bloc 2 une acc616ration du 
.v6hicule Ycapteur connexion 22, Le bloc 2 transmet 6galement 

racc616ration du v6hicule Ycapteur bloc 4 par une coimexion 23, Le bloc 4 
fonctionnant dans ce cas uniquement avec un seul mode, le mode pente, le 
1 0 bloc 2 ne transmet pas au bloc 4 de d6clivit6 ou d' acc616ration calculee. 

Le bloc 4 estime une masse Mj^q^ du v6hicule par 
Talgorithme de moindres carr6s r6cursif, comme d6crit 
precedemment, au moyen d'un unique mode pente. 

Sur la figure 4, on a repr6sente sch6matiquement un troisifeme 
15 dispositif d' estimation 1 de la masse totale d'un vehicule automobile 
comprenant un capteur de pente, et dont le bloc 4 fonctionne en deux modes, 
pente et plat, comme d6crit pr6cedemment. 

L'invention permet d'obtenir une estimation fiable et 
pr6cise de la masse totale d'un vehicule, en tenant compte de> la 
20 d6clivit6 sur laquelle est engag6 le v6hicule. :<i 

L'invention permet egalement de limiter les problfemes de 
bruits sur les mesures fournies par des capteurs ou estim6es. 
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REVENDICATIONS 

1. Proc6d6 d* estimation de la masse totale d'un v6hicule 
automobile, caract6ris6 par le fait que Ton estime la masse (M) du 
v6hicule par un algorithme de moindres carr^s r^cursif, comprenant 
un calcul de T acceleration longitudinale du v6hicule (Yestimie)* ^ 
partir de T Equation fondamentale de la dynamique, par analyse 
d'erreurs, au moyen d'une variation d' acc616ration (6estiinge(AM,8,a)) 
due ^ des erreurs comprenant une erreur sur une variation (AM) de 
la masse du vehicule par rapport h une masse de r6f6rence, une 
erreur sur la declivit6 (a) de la surface sur laquelle est engag6 le 
vehicule, et des erreurs de modele (8). 

2. Proc6d6 selon la revendication 1, caract6ris6 par le 
fait qu'il comprend des etapes durant lesquelles : 

on traite des donn6es comprenant une instruction de 
reinitialisation, la vitesse du v61iicule (V), la vitesse de rotation du 
moteur (cOn^^jt^ur)* 1^ couple transmis par le moteur (Cjaoteur). ^ne 
detection d' actionnement de Tembrayage, une detection de 
r actionnement du freinage, et une detection de virage du vehicule, 
pour calculer T acceleration longitudinale du vehicule (Yestim6e)» 
resultante (F) des forces motrices (F^ioteur)' aerodynamique (F^^^^), et 
de roulement (F^^^iement)* ®t masse equivalente (Mj) due aux 
forces d'inertie de transmission, 

3. Procede selon la revendication 2, caracterise par le 
fait qu'il comprend les etapes durant lesquelles : 

on autorise ledit traitement desdites donnees lorsqu*elles 
restent respectivement dans des intervalles de valeurs predetermines 
assurant une validite du modele ; 

on estime la masse totale (Mj^^r) vehicule par un 
algorithme de moindres carres recursif ; 

on supervise T estimation de la masse totale du vehicule, en 
fournissant une masse pr6determinee tant que ledit algorithme n'a 
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REVENDICATIONS 



1. Proc6d6 d' estimation de la masse totale d'un v6hicule 
automobile, caract6ris6 par le fait que Ton estime la masse (M) du 
vehicule par un algorithme de moindres carr6s r6cursif, comprenant 
un calcul de T acceleration longitudinale du vehicule fv ^ a 
partir de 1 equation fondamentale de la dynamique, par analyse 
d'erreurs. au moyen d'une variation d'acceieration (6„.j„,,(AM,£,a)) 
due a des erreurs comprenant une erreur sur une variation (AM) de 
la masse du vehicule par rapport h. une masse de reference une 
erreur sur la declivite (a) de la surface sur laquelle est engage le 
vehicule. et des erreurs de moddle (e), ladite declivite (a) etant 
fournie par un capteur de pente ou par des moyens d'estimation de 
declivite. 

2. Procede selon la revendication 1, caracterise par le 
fait qu'il comprend des etapes durant lesquelles : 

on traite des donnees comprenant une instru<^tion de 
reinitialisation. la vitesse du vehicule (V), la Vitesse de rotation du 
moteur ((o^oteur). le couple transmis par le moteur une 
detection d'actionnement de Pembrayage, une detection de 
I'actionnement du freinage, et une detection de virage du vehicule 
pour calculer 1' acceleration longitudinale du vehicule (y„,„,J. une 
resultante (F) des forces motrices (F^,,,,,), aerodynamique (F,,,J. et 
de roulement (F,„„,^^^„j), et une masse equivalente (M) due aux 
forces d'inertie de transmission. ^ 

3. Procede selon la revendication 2. caracterise par le 
fait qu'il comprend les etapes durant lesquelles : 

on autorise ledit traitement desdites donnees lorsqu'elles 
restent respectivement dans des intervalles de valeurs predetermines 
assurant une validite du modMe ; 

on estime la masse totale (Mmcr) du vehicule par un 
algorithme de moindres carres recursif ; 
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REVENDICATIONS 



1. Proc6d6 d' estimation de la masse totale d'un v^hicule 
automobile, caracterise par le fait que Ton estime la masse (M) du 

5 vehicule par un algorithme de moindres carres r6cursif, comprenant 
un calcul de racc61eration longitudinale du v6hicule (Yestim^e)> ^ 
partir de r6quation foadamentale de la dynamique, par analyse 
d'erreurs, au moyen d'une variation d'acc61eration (8estim6e(AM,e,a)) 
due a des erreurs comprenant une erreur sur une variation (AM) de 

10 la masse du vehicule par rapport k une masse de r6f6rence, une 
erreur sur la d6clivite (a) de la surface sur laquelle est engage le 
v6hicule, et des erreurs de module (e), ladite declivite (a) 6tant 
foumie par un capteur de pente ou par des moyens d' estimation de 
d6clivit6. 

15 2. Proced6 selon la revendication 1, caract6ris6 par le 

fait qu'il comprend des etapes durant lesquelles : 

on traite des donn6es comprenant une instruction de 
r6initialisation, la vitesse du v6hicule (V), la vitesse de rotation du 
moteur (co^oteur)* couple transmis par le moteur (C^^otcur). une 
20 detection d'actionnement de Tembrayage, une detection de 
I'actionnement du freinage, et une detection de virage du vehicule, 
pour calculer Tacc^l^ration longitudinale du vehicule (Yestim^e)^ 
resultante (F) des forces motrices (F^oteur). aerodynamique (F^^.J, et 
de roulement (F^ouiement)* ^ne masse 6quivalente (Mj) due aux 
25 forces d'inertie de transmission, 

3. Procede selon la revendication 2, caracteris^ par le 
fait qu'il comprend les etapes durant lesquelles : 

on autorise ledit traitement desdites donnees lorsqu'elles 
restent respectivement dans des intervalles de valeurs predetermines 
30 assurant une validity du modMe ; 

on estime la masse totale (Mjvicr) du v6hicule par un 
algorithme de moindres carres r6cursif ; 
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pas converge, en figeant la masse estim6e lorsqu*un critfere de 
convergence pr6d6terniin6 est atteint. 

4. Proc6d6 selon la revendication 3, caract6ris6 par le 
fait qu'on traite en outre un bondage de la masse estimee, on 

5 calcule en outre ladite variation d' acceleration (6estim€e(^M,8,a)) due 
k des erreurs comprenant une erreur sur la variation (AM) de la 
masse du v6hicule par rapport a une masse de r6f6rence, une erreur 
sur la d6clivit6 (a) de la surface sur laquelle est engage le v6hicule, 
et des erreurs de module (e) lors du traitement des donn6es, et on 

10 estime une acc616ration (Ycapteur) que fournirait un capteur de pente 
s'il y en avait un, utilis6e dans ledit algorithme de moindres carr6s 
r6cursif, ladite estimation d?acc616ration de capteur de pente 
(Ycapteur) utilisant ladite variation d'acc616ration (8„tj„<5e(AM,e,a)) 
dues h. des erreurs. 

15 5. Proc6d6 selon la revendication 4, caract6ris6' par le 

fait que I'on estime la d6clivit6 k partir de ladite v^iriation 
d'aGc616ration due k des erreurs (5^sti^g^(AM,e,a)), et que ledit 
algorithme de moindres carr6s r6cursif d6pend de ladite d6clivit6 (a) 
et comprend deux modes, un mode plat, lorsque la d6clivit6^a) est 
situ6e dans un intervalle predetermine de valeurs correspondant k 
une surface plane, et un mode pente dans les autre cas. 

6. Proc6d6 selon la revendication 3, caract6ris6 paT le 
fait que lors du traitement des donn6es, on estime en outre une 
acceleration (Ycapteur) que fournirait un capteur de pente s'il y en 
25 avait un, au moyen de la dedivite (a) de la surface sur laquelle est 
engage le vehicule, ladite declivite (a) etant fournie par des moyens 
d' estimation de declivite et ladite acceleration de capteur de pente 
(Ycapteur) ^tant utilisee dans ledit algorithme de moindres carres 
recursif. 

^0 7. Precede selon la revendication 3, caracterise par le 

fait que I'on traite en outre une acceleration (Ycapteur) fournie par un 
capteur de pente etant utilisee dans ledit algorithme de moindres 
carres recursif. 



20 
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on supervise 1' estimation de la masse totale du v6hicule, en 
fournissant une masse pr6ddtermin6e tant que ledit algorithme n'a 
pas converge, en figeant la masse estim6e lorsqu'un crit^re de 
convergence pr6d6termin6 est atteint. 

5 4. Proc6d6 selon la revendication 3, caract6ris6 par le 

fait qu'on traite en outre un bondage de la masse estim6e, on 
calcule en outre ladite variation d*acc616ration (8estim«e(AM,8,a)) due 
k des erreurs comprenant une erreur sur la variation (AM) de la 
masse du v6hicule par rapport k une masse de r^f^rence, une erreur 

10 sur la d6clivit6 (a) de la surface sur laquelle est engag6 le v^hicule, 
et des erreurs de module (e) lors du traitement des donn^es, et on 
estime une acceleration (Ycapteur) Que fournirait un capteur de pente 
s'il y en avait un, utilis6e dans ledit algorithme de moindres carr^s 
r^cursif, ladite estimation d'accel€ration de capteur de pente 

15 (Ycapteur) utllisaut ladite variation d' acceleration (8„ti„^^( AM, e, a)) 
dues k des erreurs. 

5. Precede selon la revendication 4, caracterise par le 
fait que I'on estime la declivite k partir de ladite variation 
d* acceleration due k des erreurs (5esti„^e(AM,8,a)), et que ledit 

20 algorithme de moindres carres recursif depend de ladite declivite (a) 
et comprend deux modes, un mode plat, lorsque la declivite (a) est 
situee dans un intervalle predetermine de valeurs correspondant k 
une surface plane, et un mode pente dans les autre cas. 

6. Procede selon la revendication 3, caracterise par le 
25 fait que lors du traitement des donnees, on estime en outre une 

acceleration (Ycapteur) que fournirait un capteur de pente s'il y en 
avait un, au moyen de la declivite (a) de la surface sur laquelle est 
engage le vehicule, ladite declivite (a) etant fournie par des moyens 
d'estimation de declivite et ladite acceleration de capteur de pente 
30 (Ycapteur) ^taut utilisec dans ledit algorithme de moindres carres 
recursif. 

7. Procede selon la revendication 3, caracterise par le 
fait que Ton traite en outre une acceleration (Ycapteur) fournie par un 
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8. Proced6 selon la revendication 7, caract6ris6 par le 
fait que Ton calcule en outre la d6clivite (a) de la surface sur 
laquelle est engage le v6hicule, k partir de ladite acc616ration 
(Ycapteur) foumie par ledit capteur de pente et dudit calcul 
d' acceleration longitudinale du v6hicule (Yestimse). et que ledit 
algorithme de moindres carr^s r6cursif d6pend de ladite declivite (a) 
et comprend deux modes, un mode plat, lorsque la d6clivit6 (a) est 
situ6e dans un intervalle pr6d6termin6 de valeurs correspondant k 
une surface plane, et un mode pente dans les autre cas. 

9. Dispositif d' estimation de la masse totale d'un 
v6hicule automobile, comprenant des capteurs de vitesse de roues, 
un capteur de couple du moteur, un capteur.de r6gime de rotation du 
moteur, un capteur de position de la p6dale d'embrayage. un capteur 
de position de la p6dale de freinage, des moyens de detection de 
virage du v6hicule, et une unite de commande eiectroSiique k 
laquelle sont raccordes lesdits capteurs, caracterise par le fait que X 
Tunite de commande eiectronique comprend : 

un moyen de reinitialisation ; 

des moyens d' estimation (4) de la masse totale (Mj^cr) dxi '■■ 
vehicule par un algorithme de moindres carres recursif, comprenant 
un calcul de T acceleration longitudinale du v6hicule (YestWe). ^ 
partir de 1' equation fondamentale de la dynamique, par analyse 
d'erreurs, au moyen d'une variation d' acceleration (5,,,tim6e(AM,s,a)) 
due k des erreurs comprenaiit une erreur sur une variation (AM) de 
la: masse du vehicule par rapport k une masse de reference, une 
erreur sur la declivite (a) de la surface sur laquelle est engage le 
vehicule, et des erreurs de module (e) ; 

des moyens de traitement (2) des donnees transmises par 
lesdits capteurs ; 

des moyens d'autorisation (3) dudit traitement desdites 
donnees lorsqu'elles restent respectivement dans des intervalles de 
valeurs predetermines assurant une validite du module ; et 

des moyens de supervision (5) pour fournir une masse par 
defaut tant que ledit algorithme n'a pas converge, en figeant la 
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capteur de pente 6tant utilisee dans ledit algorithme de raoindres 
carr6s r6cursif . 

8. Precede selon la revendication 7, caracteris6 par le 
fait que I'on calcule en outre la d6clivit6 (a) de la surface sur 
laquelle est engag6 le v6hicule, ^ partir de ladlte acceleration 
(Ycaptenr) foumic par ledit capteur de pente et dudit calcul 
d' acceleration longitudinale du vehicule (YestimiSe). et que ledit 
algorithme de moindres carres recursif depend de ladite declivite (a) 
et comprend deux modes, un mode plat, lorsque la declivite (a) est 
situee dans un intervalle predetermine de valeurs correspondant k 
une surface plane, et un mode pente dans les autre cas. 

9. Dispositif d' estimation de la masse totale d'un 
vehicule automobile, comprenant des capteurs de vitesse de roues, 
un capteur de couple du moteur, un capteur de regime de rotation du 

15 moteur, un capteur de position de la pedale d'embrayage, un capteur 
de position de la pedale de freinage, des moyens de detection de 
virage du vehicule, et une unite de commande eiectronique h 
laquelle sont raccordes lesdits capteurs, caracterise par le fait que 
r unite de commande eiectronique comprend : 

20 un moyen de reinitialisation ; 

des moyens d' estimation (4) de la masse totale (M^cr) du 
vehicule par un algorithme de moindres carres recursif, comprenant 
un calcul de 1* acceleration longitudinale du vehicule (Yestimtfe). ^ 
partir de 1' equation fondamentale de la dynamique, par analyse 

25 d'erreurs, au moyen d'une variation d' acceleration (8„ti„^^(AM,8,a)) 
due k des erreurs comprenant une erreur sur une variation (AM) de 
la masse du vehicule par rapport k une masse de reference, une 
erreur sur la declivite (a) de la surface sur laquelle est engage le 
vehicule, et des erreurs de modMe (e) ; 

des moyens de traitement (2) des donnees transmises par 
lesdits capteurs ; 

des moyens d'autorisation (3) dudit traitement desdites 
donnees lorsqu'elles restent respectivement dans des intervalles de 
valeurs predetermines assurant une validite du modeie ; et 
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masse estim6e lorsqu'un crit^re de convergence pred6termin6 est 
atteint, 

10. Dispositif selon la revendication 9, caracteris6 par le 
fait qu'il comprend en outre un capteur de pente apte k transmettre 
5 aux moyens de traitement une accel6ration longitudinale du vehicule 

(Ycapteur)' 
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des moyens de supervision (5) pour fournir une masse par 
d^faut tant que ledit algorithme n'a pas converge, en figeant la 
masse estim^e lorsqu'un critdre de convergence pr6determine est 
atteint. 

10. Dispositif selon la revendication 9, caract6ris6 par le 
fait qu'il comprend en outre un capteur de pente apte h transmettre 
aux moyens de traitement une acceleration longitudinale du v^hicule 

(Vcaptcur)* 
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